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(5T; Abstract 


: The invention relates to a measuring device for measuring gearing and diameters in rotaUonally symmetrical com- 
f5 poncnts Said device comprises a fixed measuring calliper (9) and a displaceable measuring calhper (10), said displaceable 
Measuring calliper (10) automatically conveying the component (2) to be measured into a defined measuring posiUon with the aid 


- z~r.-~ actuated mechanism (14). 
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Zur Erklarung der Zweibuchstaben-Codes und der anderen Ab- 
kurzungen wird auf die Erklarungen ("Guidance Notes on Co- 
des and Abbreviations") am Anfang jeder reguldren Ausgabe der 
PCT -Gazette verwiesen. 


(57) Zusammenfassung: Ein Messgerat zum Messen von Verzahnungen und Durchmessern bei rotationssymmetrischen Bauteilen 
(2) weist einen festen Messtaster (9) und einen beweglichen Messtaster (10) auf, wobei der bewegliche Messtaster (10) mi it Hilfe 
eines federbetatigten Mechanismus (14) der zu messende Bauteil (2) automatisch in eine definierte Messposition bringt. 
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Messgerat zum Messen von Verzahnungen und Durchmessern 
bei rotationssymmetrischen Bauteilen 

Die Erfindung betrifft ein Messgerat zum Messen von 
Verzahnungen und Durchmessern bei rotationssymmetrischen 
Bauteilen nach der im Oberbegriff von Anspruch 1 naher de- 
finierten Art. 

Messgerate zum Messen von Verzahnungen und Durchmes- 
sern bei rotationssymmetrischen Bauteilen sind hinlanglich 
aus dem Stand der Technik bekannt. Mit diesen sogenannten 
Universal -Messeinrichtungen konnen AuSen- und Innendurch- 
messer, das KugelmaS an AuSen- und Innenverzahnungen sowie 
Hohen gemessen werden. Diese Universal-Messeinrichtungen 
sind hauptsachlich fur den Einsatz in Messraumen konzipiert 
und konnen fur Bauteile mit einem maximalen Durchmesser von 
ca. 300 mm verwendet werden. Die verwendeten Messgerate 
weisen einen festen und einen beweglichen Messtaster auf . 
Das zu messende Bauteil wird an dem festen Messtaster ange- 
legt und mit Hilfe des beweglichen Messtasters in die End- 
lage, die Messposition, gebracht . Dies kann manuell oder 
durch Federkraft erfolgen. 

Die aus dem Stand der Technik bekannten Messgerate 
sind fur groSe bzw. schwere Bauteile nicht geeignet und 
erweisen sich unter Werkstattbedingungen als nur bedingt 
einsatzf ahig. Zumeist erfordern sie spezielle Messraume, 
die von Umgebungseinf lussen weitgehend abgekoppelt sind. 
Bei groSen und schweren Bauteilen schaffen es die bewegli- 
chen Messtaster nicht, das Bauteil in die Endlage zu brin- 
gen, wodurch es zu Fehlmessungen kommen kann. Weiter be- 
steht die Gefahr, daS sich die Messtaster aufgrund starker 
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mechanischer Belastung verformt werden und somit die Mess- 
ger&te haufig repariert werden mtissen. Da die Messgerate 
haufig nur geringe Hubbewegungen der Messtaster zulassen, 
kann es beim Einlegen und Herausnehmen, insbesondere bei 
5 schweren Bauteilen, zu Beschadigungen kommen. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde 
ein Messgerat darzustellen, mit dem das KugelmaS an Innen- 
und Aufienverzahnungen sowie AuSen- und Innendurchmesser von 
zylindrischen und konischen Bauteile prazise bestimmt wer- 
den kann, das zudem robust ausgefiihrt ist und sich somit 
fur den direkten Einsatz in der Werkstatt eignet. Insbeson- 
dere sollen mit dem erf indungsgemaSen Messgerat groSe und 
schwere Bauteile liberpruft werden konnen. 

Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe wird durch 
ein, auch die kennzeichnenden Merkmale des Hauptanspruchs 
aufweisendes, gattungsgemaSes Messgerat zum Messen von Ver- 
zahnungen und Durchmessern bei rotationssymmetrischen Bau- 
teilen gelost. 

Durch eine stabile Ausfuhrung des Messgerates und der 
Messtaster k5nnen die Bauteile direkt an den Maschinen ver- 
messen werden. Dies erm5glicht eine haufigere Kontrolle bei 
25 geringem Kraft- und Zeitaufwand. Das zu prufende Bauteil 

kann auf einem Messtisch in Arbeitshohe abgelegt, und iiber 
eine Anhebvorrichtung, die beispielsweise auf dem Wagenhe- 
berprinzip beruht, zu den Messtastern gefuhrt werden. Der 
hohenverstellbare Messtisch weist an seiner Oberfl&che 
30 Hilfsmittel, wie beispielsweise Rollenkaf ige, auf, durch 
die das zu prufende Bauteil leicht positioniert werden 
kann. Das zu prufende Bauteil muS nicht in eine definierte 
Messposition gebracht werden, vielmehr wird das Bauteil 
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zunachst nur zwischen den festen und den beweglichem Mess- 
taster gelegt. Durch Aktivierung des eigentlichen Messvor- 
gangs wird das Bauteil von dem beweglichen Messtaster gegen 
den festen Messtaster in eine definierte Messposition ge- 
5 druckt. Das Aktivieren kann beispielsweise durch Umlegen 
eines Hebels erfolgen, der uber eine Exzenterscheibe den 
beweglichen Messtaster positioniert . Dazu druckt ein feder- 
kraf tbetatigter Mechanismus den beweglichen Messtaster ge- 
gen das zu prufende Bauteil. Die Federkraft, die im folgen- 

10 den auch als Messkraft bezeichnet wird, kann stufenlos ein- 
gestellt und ggf . korrigiert werden. Durch einen groSen Hub 
beim Abheben des beweglichen Messtasters vorn Bauteil wird 
ein leichtes Einlegen und Entnehmen der Bauteile gewahr- 
leistet und gleichzeitig Messgerat und Bauteil vor Bescha- 

15 digungen geschutzt. Da der bewegliche Messtaster einen ak- 
tiven Messweg aufweist, ist es uber den Hauptanwendungsbe- 
reich Verzahnungen und Durchmesser zu bestimmen hinaus auch 
moglich, konische Verzahnungen, Profile, Stufen, Einstiche 
und Bohrungen zu vermessen. Daflir weist das Messgerat einen 

20 Tischhub auf , dessen Lange uber Endanschlage fest einge- 
stellt werden kann. Beim Uberfahren der Endanschlage wird 
eine Rut schkupp lung aktiviert, die Beschadigungen vorbeugt . 
Der Tischhub kann uber ein Steigungslineal an einer Messuhr 
abgelesen werden. Die Bewegung des Messtisches kann manuell 

25 oder hilfs- bzw. f remdkraf tunterstiitzt erfolgen. Durch die 
einfache Bedienung und das automat ische Positionieren der 
Bauteile bei der Messung komrnt es zu einer Reduzierung von 
Messunsicherheiten und Messfehlern. 

?? Vorteilhafte und zweckmaSige Ausgestaltungen der Er- 

findung sind in den Unteranspruchen angegeben . Die Erfin- 
dung ist aber nicht auf die Merkmalskombinationen der An- 
spruche beschrankt, vielmehr ergeben sich fur den Fachmann 
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weitere sinnvolle Kombinationsmoglichkeiten von Ansprlichen 
und einzelnen Anspruchsmerkmalen aus der Auf gabenstellung . 


Nachfolgend wird die Erfindung anhand eines in den Fi- 
5 guren dargestellten Ausf uhrungsbeispieles naher erlautert . 
Es zeigen: 


Fig. 1 einen Schnitt durch ein erf indungsgemaSes 

Messgerates zum Messen von Verzahnungen und 
10 Durchmessern bei ro tat ions symmetrischen Bau- 

teilen und 


Fig. 2 eine dreidimensionale Ansicht des in Fig. 1 
dargestellten erf indungsgemaSen Messgerates. 

15 

Fig. 1 zeigt ein zu priifendes Bauteil 2, hier ein 
Zahnrad mit konischer Innenverzahnung, das auf einem Mess- 
tisch 1 angeordnet ist. Uber eine Handkurbel 3 wird der 
Messtisch 1 mit Hilfe einer Anhebvorrichtung 4 , die hier 

2 0 nach dem Hubscherenprinzip arbeitet, auf die notwendige 

Messhohe eingestellt. Der Hub des Messtisches 1 kann uber 
ein Steigungslineal 5 an einer Messuhr 6 abgelesen werden. 
Der Tischhub kann weiterhin auf jede gewiinschte Lange mit- 
tels Endanschlagen 7 eingestellt werden. Werden diese End- 

25 anschl&ge 7 angefahren, wird eine Rutschkupplung 8 akti- 
viert, die ein Uberfahren der Endanschlage 7 verhindert . 
Das zu priifende Bauteil 2 wird zwischen einem festen Mess- 
taster 9 und einem beweglichen Messtaster 10 vorpositio- 
niert. Durch Umlegen eines nicht dargestellten Hebels wird 

30 iiber eine Exzenterscheibe 13 der Messvorgang eingeleitet. 

Ein f ederbetatigter Mechanismus 14 druckt den beweglichen 
Messtaster 10 mit Hilfe einer Vorrichtung 15, die hier als 
Linearschlitten dargestellt ist, gegen das Bauteil 2 in 
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Messposition. Die Messkraft des f ederbetatigten Mechanismus 
ist uber eine Schraube 16 stufenlos einstellbar. 

Fig. 2 zeigt das zu priifende Bauteil 2 auf dem Mess- 
5 tisch 1, das vorpositioniert zwischen dem festen Messtas- 

ter 9 und dem beweglichen Messtaster 10 liegt. Das Vorposi- 
tionieren wird durch reibungsverringernde Hilfsmittel 11, 
hier beispielsweise als Rollenkafige dargestellt, erleich- 
tert, die in dem Mess tisch 1 integriert sind. Durch Umlegen 

10 eines Hebels 12 wird der eigentliche Messvorgang eingelei- 
tet. Uber die Exzenterscheibe 13 wird der f ederbetatigte 
Mechanismus 14 aktiv, der mit Hilfe der Federkraft den be- 
weglichen Messtaster 10 in seine Messstellung positioniert . 
Die Federkraft kann stufenlos uber ein Gewinde eingestellt 

15 und ggf . korrigiert werden. Der bewegliche Messtaster 10 

druckt nach auSen und bringt das Bauteil 2 in seine Messpo- 
sition. Der bewegliche Messtaster 10 kann aufgrund seines 
aktiven Messweges die Innenkontur abfahren und die Verzah- 
nung des Bauteiles 2 tiberprufen. Dazu wird der bewegliche 

20 Messtaster 10 in seine Abhebstellung durch erneutes Umlegen 
des Hebels 12 gebracht, der Messtisch 2 mit Hilfe der An- 
hebvorrichtung 3 in jeweils verschiedene Messpositionen 
gebracht und der Messvorgang mehrmals durch wiederholtes 
Umlegen des Hebels 12 durch Anlegen und Abheben des beweg- 

25 lichen Messtasters 10 aktiviert. 
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Be zugs z e i chen 



1 

Messtisch 

5 

2 

Bauteil 


3 

Handkurbel 


4 

Anhebvorrichtung 


5 

Steigungslineal 


6 

Messuhr 

10 

7 

Endanschlag 


8 

Rutschkupplung 


9 

Fester Messtaster 


10 

beweglicher Messtaster 


11 

Hilfsmittel 

15 

12 

Hebel 


13 

Exzenterscheibe 


14 

f ederbet&tigter Mechanismus 


15 

Vorrichtung 


16 

Schraube 


20 
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Patentanspruche 

1. Messgerat zum Messen von Verzahnungen und Durchmes- 
5 sern bei rotafeionssymmetrischen Bauteilen (2) mit einem 

festen Messtaster (9) und einem beweglichen Messtas- 
ter (10) , dadurch gekennzeichnet , da£ das 
Bauteil (2) mit Hilfe eines f ederbetatigten Mechanis- 
mus (14) automatisch von dem beweglichen Messtaster (10) 
10 gegen den festen Messtaster (9) gedruckt und somit in eine 
definierte Messposition gebracht wird. 

2. Messgerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daS der f ederbetatigte Mechanismus (14) 

15 durch einen Hilf smechanismus aktiviert wird. 

3 . Messgerat nach Anspruch 2 , dadurch gekenn- 
zeichnet , dafi der Hilf smechanismus einen umlegba- 
ren Hebel (12)' aufweist, der iiber eine Exzenterscheibe (13) 

20 den beweglichen Messtaster (10) in seiner Messposition po- 
sitioniert . 

4. Messgerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daS mit dem beweglichen Messtaster (10) 

2 5 eine Kontur abgefahren werden kann. 

5 . Messgerat nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, date der bewegliche Messtaster (10) ei- 
nen aktiven Messweg aufweist und dadurch auch konische Bau- 

3 0 teile (2) vermessen werden konnen. 
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6. Messgerat nach Anspruch 1, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , dafi der bewegliche Messtaster (10) ei- 
nen groSen Abhebehub aufweist, der ein leichtes Entnehmen 
der Bauteile (2) nach dem Messen ermoglicht. 

5 

7. Messgerat nach Anspruch 1, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , daS das zu messende Bauteil uber eine 
mit einem Messtisch (1) verbundene Anhebvorrichtung (4) zu 
den Messtastern (9, 10) gefiihrt wird. 

10 

8. Messgerat nach Anspruch 1, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , dafi der Messtisch (1) an seiner Ober- 
flache reibungsreduzierende Hilfsmittel (11) aufweist, wo- 
durch das zu prufende Bauteil (2) leicht positioniert wer- 

15 den kann. 

9. Messgerat nach Anspruch 7, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , daS die Anhebvorrichtung (4) mindestens 
einen Endanschlag (7) aufweist, mit dem ein fester Hub ein- 

2 0 gestellt werden kann. 

10. Messgerat nach Anspruch 9, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , dafi beim Uberfahren des Endan- 
schlags (7) eine Rut schkupp lung (8) aktiviert wird, urn Be- 

25 schadigungen vorzubeugen. 

11. Messgerat nach Anspruch 7, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , dafi der Hub der Anhebvorrichtung (4) 
iiber ein Steigungslineal (5) an einer Messuhr (6) abgelesen 

3 0 werden kann. 
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12. Messgerat nach Anspruch 7, dadurch g e k e n n - 
zeichnet , daS die Bewegung der Anhebvorrich- 
tung (4) manuell oder hilfs- bzw. f remdkraf tunterstutzt 
erfolgen kann. 




